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de eigenschap dat het optimale gedrag willekeurig goed benaderd kan worden
door een ontrverppaÍameter voldoende klein te kiezen.
Frn lastige komplikatie in adaptieve algoritmen, en dus ook in de zojuist
genoemde, wordt gevormd door de eis dat de schattingen aan een bepaalde
voorwaarde moeten voldoen. In een adaptieve regelaar van het zelf-instellende
type bijvoorbeeld moeten de schattingen altijd regelbare systemen represen-
teren daar anders de regelaar niet bepaald kan worden. De gebruikelijke schat-
tingmethoden kunnen dit niet garanderen. In het tweede deel van het proefs-
chrift wordt een algemene methode beschreven om de bestaande algoritmen
zodanig te modificeren dat de schattingen van het systeem binnen eindige tijd
aan de gestelde voorwaarde voldoen, zonder de asymptotische eigenschappen
van het oorspronkelijke algoritme te beihvloeden. De algoritmen voor pool-
plaatsing en LQ-regeling maken gebruik van deze modifikatie.
Het proefschrift behandelt bijna uitsluitend systemen beschreven in diskrete
tijd. In de laatste sektie wordt ingegaan op adaptieve regelaars voor kontinue-
tijd systemen. Het blijkt dat verschillende principes die eerder ontwikkeld
waÍen voor de diskrete tijd ook bruikbaar zijn voor de kontinue tijd.
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